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INTRODUCERE

Cercetarea mecanismelor cu parghii plane se
incepe de la alcatuirea schemei cinematice a
mecanismului. Schema cinematica a mecanismului,
alcatuitd la o anumitd scard se numeste planul
mecanismului. Planul mecanismului poate fi alcatuit
in una din urmatoarele programe grafice -
AutoCAD, SolidWorks s. a.

Insa alcatuirea celui mai simplu plan al
mecanismului necesita destul de mult timp si
eforturi suplimentare.

Programul  elaborat LeverMech  ofera
posibilitatea de a crea destul de simplu scheme
cinematice, a efectua analiza cinematica, a
determina  traiectoria  oricarui  punct  al
mecanismului, a urmari mecanismul in miscare pe

ecranul calculatorului utilizdnd animatorul, de
asemenea a exporta mecanismul alcdtuit in
AutoCAD.

1. SCOPUL PROGRAMULUI

Programul face parte din programe
CAD cu ajutorul caruia se pot alcatui scheme
cinematice ale mecanismelor cu parghii cu
utilizarea setului de instrumente — cupluri
cinematice si verigi de o variatd complexitate.

Programul este destinat alcdtuirii,
pastrarii  §i  cercetarilor cinematice ale
mecanismelor plane. Pentru mecanismele create
este functia de determinare a traiectoriilor
punctelor mecanismului si functia de
multiplicare — vizualizarea mecanismului n
miscare.

2. INTERFATA PROGRAMULUI

In fig. 1 este prezentatd masa de lucru a
programului LeverMech, care consta din meniu,
bara de instrumente si camp grafic.

Meniul contine urméatoarele comenzi:
- File —meniu de lucru cu fisierele;
- Edit — meniu de redactare a cdmpului grafic;

- Modify — include comenzile de redactare;

- Tools — contine mijloacele de gestiune a
sistemului,  ecranului utilizatorului,  include
stabilirea restrictiilor cu ajutorul ferestrelor de
dialog;

- Zoom — scara de constructie a desenului;
- Movies — contine comenzile calculelor
cinematice.
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Figura 1. Masa de lucru al programului LeverMech

Prin utilizarea setului de instrumente Tn
campul grafic se creeaza scheme cinematice de
diversa complexitate.

Bara de instrumente contine urmatoarele
cupluri cinematice:

- suport fix

- punct mobil

- glisor orizontal

- glisor vertical

- articulatie pe element

- reazem pe element

- glisor mobil pe element

- glisor pe element cu reazem

- glisor pe element cu tija orizontald
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- glisor pe element cu tija verticala
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3. ALCATUIREA SCHEMEI CINEMATICE

Alcatuirea schemei cinematice incepe de la
instalarea cuplurilor cinematice in cadrul ferestrei
grafice, utilizand bara de instrumente. Tn timpul
prescrierii felului cuplei cinematic se formeaza
colectia clasei, fiecare dintre ele contine 3

Pentru determinarea exactd a cuplurilor
cinematice fatd de punctele mecanismului deja
determinate — sunt posibile cateva tipuri de
determinare a coordonatelor cuplurilor cinematice,
care se calculeaza 1n conformitate cu tab. 1

proprietati — coordonatele punctelor — X, Y si tipul

cuplului cinematic.

Tabela 1. Scheme pentru determinarea coordonatelor cuplelor cinematice.

Schema Parametrii de intrare Ecuatii pentru determinarea
coordonatelor necunoscutei C
Coordonatele Xc1=R*cosop
¢ || punctului T —X 1, Yt Yci=R*coso
F R- raza Xe= X1+ Xt
) 4 @- unghi Yc=YcatYr
-
T = Coordonatele (Xc-X11)?+(Yc-Y11)>=R1?
1 . punctului (Xc-X12)?+(Yc-Y12)>=R2?
X1, Y11 X712, Y12
. R1,R2 nota: punctual de oglinde se omite
2
Tz &
e Coordonatele
punctului _
T @ ! Xc- coordonata

nota: punctual de oglinde se omite

Coordonatele
punctului
T-X1,YT
Y c- coordonata

Xe = Xq +\/R2_(Yc _YT)Z;

nota: punctual de oglinde se omite

Coordonatele Y., =Y. 1
- K=—12_T™ - X —X_ +R—
jR hf Ta X %m(:t)l(”m Y. XTz - XTl ¢ " \/m
C Tl) Tl T2 ] T2
R- raza Yo = K*X¢ +b;
Ti
C Coordonatele Y, Y
2 « Ql(mct;élui y - X, — Xo
T1 R Tl)X;]:;,Y’I‘f:SI T2 YC :K*Xc+b
; R- raza (Xc-Xr3)*+(Yc-Yr3)*=R?

nota: punctual de oglinde se omite




Programul LeverMech - trasatorul schemelor cinematice ale mecanismelor cu articulatii 53

Activarea schemei anumite se efectueazd prin
tastarea butonului drept al mous-ului. Tn acest timp
se deschide fereastra cu wuna din scheme
corespunzatoare tabelului 1.

Dupa determinarea cuplurilor cinematice —
cuplurile cinematice se unesc cu ajutorul

elementelor, utilizandscula- D/D linie.

4. SALVAREA, DESCHIDEREA $I
REDACTAREA

Programul permite salvarea, deschiderea si
redactarea schemele cinematice create. Exemplele
schemelor de calcul, create de programul
LeverMech, sunt prezentate pe fig. 2.

Salvarea schemelor cinematice create se efectueaza
in fisierul de date 1n urmatorul format:

- retea de coordonate a punctelor,

- retea de elemente.

5. CERCETARI CINEMATICE

Pentru  determinarea  functiei  pozitiei
mecanismului — se alcatuiesc mai multe pozitii a
mecanismului la diferit unghi de rotire al manivelei
si se fixeaza pozitia elementului de iesire in refeaua
numerica S=S(j).

Utilizdnd acest sir de wvalori S=S(j), se
determind analogul vitezei si viteza elementului de
iesire cu ajutorul interpoldrii polinomului Lagranje.

*

=5z ( ~11*S, +18*S, —9*S, +2*S,);
V=V"*g

In asa mod acceleratia si analogul acceleratiei sunt:
W=W"*g?

*

W

v S, —5*S,+4*S, -S,);
Toate rezultatele obtinute pot fi prezentate asa cum
ntr-un sir de valori, precum si in forma de grafic, cu
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ajutorul functiei

6. ANIMAREA MECANISMULUI

Tn cadrul cAmpului grafic mecanismul poate fi

reprezentat in miscare, utilizand animarea. Pentru
asta sunt utilizate rezultatele analizei cinematice ale
mecanismului.
Mecanismul se construieste pe o fereastra grafica
invizibila utilizdnd reteaua de coordonate a
punctelor si liniilor si doar dupa ce mecanismul este
construit in intregime — campul grafic devine vizibil.
Apoi se construieste urmatoarea pozifie a
mecanismului — si intregul proces se repeta.
Rapiditatea calculatoarelor moderne este astfel, Tncat
acest proces nu se observda — §i  miscarea
mecanismului este lind si fara franari.

7. TRAIECTORIA PUNCTELOR
MECANISMULUI

Pentru  determinarea traiectoriei (R
punctelor mecanismului este necesar de indicat
punctul si a efectua analiza cinematica, fixand
reteaua de coordonate al punctului selectat. Apoi
toate punctele se unesc, utilizdnd aproximarea cu
splin-ul cubic.

8. CONCLUZII

Programul  creat —  LeverMech, permite
automatizarea intregului proces de creare ale
schemelor cinematice a mecanismelor, efectuarea
analizei cinematice, determinarea traiectoriilor
punctelor mecanismului, vizualizarea mecanismului
in migcare, exportarea in AutoCAD.

Rezultatele lucrului programului pot fi utilizate
pentru analiza mecanismelor cu parghii, asa in
procesul de instruire precum si pentru calculele
reale.
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